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본   변동에 하여 해당 가  어하는 스마트 스  개시한다. 본  계통

원에  공 는 에 한 1차 보  수신하는 1 스 ; 가 내 보 원  가 량  사

에 한 2차 보  수신하는 2 스 ; 그리고 상  1차 보   가  어하는

1차 운 드  상  2차 보   상  가  어하  상  1차 운 드보다 량   2

차 운 드  비하 , 상  1차  2차 보들과  값과  비 결과에 하여 상  1차 운

드 또는 상  2차 운 드  택  수행하는 스마트 어  루어지는 스마트 스  공한다.

  도 - 도7
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특허청  

청 항 1 

가  동  니 링하고 스 링하는 스마트 스에 어 ,

계통 원에  공 는 에 한 1차 보  수신하는 1 스 ;

가 내 보 원  가 량  사 에 한 2차 보  수신하는 2 스 ; 그리고

상  1차 보   가  어하는 1차 운 드  상  2차 보   상  가

어하  상  1차 운 드보다 량   2차 운 드  비하 , 

상  1차  2차 보들과  값과  비 결과에 하여 상  1차 운 드 또는 상  2차 운

드  택  수행하는 스마트 어  루어지는 스마트 스.

청 항 2 

 1 항에 어 , 

상  1차 보가  값 상 고 상  2차 보가 상  값미만  경우, 상  스마트 어

는 상  2차 운 드에 라 상  가  어하는 것  특징  하는 스마트 스. 

청 항 3 

 1 항에 어 ,

상  1차  2차 보가   값 상  경우, 상  스마트 어 는 상  1차 운 드에 라 상

 가  어하는 것  특징  하는 스마트 스. 

청 항 4 

 1 항에 어 , 

상  1차 보는 사에  공 는   1차  포함하 , 상  2차 보는 상

보 원  가 량  사 에 해 감 는 상  계통 원에  공 는  실 사 량에 하여 산

는 2차  포함하는 것  특징  하는 스마트 스. 

청 항 5 

 1 항에 어 , 

상  1차 운 드는 상  스마트 어 에  상  가  능  한하거나 감 시키는 것  특징  하

는 스마트 스.  

청 항 6 

 5 항에 어 ,

상  2차 운 드는 상  스마트 어 에  비 드  동 한 능  내도  상  공  어하는

것  특징  하는 스마트 스. 

청 항 7 

 5 항에 어 ,

상  1차 운 드 수행시, 상  스마트 어 는 큰  하는 어도 하나  사 닛  능  감

시키는 것  특징  하는 스마트 스. 

청 항 8 
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 5 항에 어 , 

상  1차 운 드 수행시, 상  스마트 어 는 어도 하나  사 닛  능수행  단시키는 것

특징  하는 스마트 스. 

청 항 9 

 6 항에 어 ,

상  2차 운 드  수행에  비 량  상  1차 운 드  수행에  비 량보다 큰 것  특징

 하는 스마트 스.

청 항 10 

 6 항에 어 , 

상  2차 운 드에  동 는 비 닛  갯수, 비 량 /또는 동시간  상  1차 운 드에

동 는 비 닛  갯수, 비 량 /또는 동시간보다 큰 것  특징  하는 스마트 스. 

청 항 11 

 6 항에 어 , 

상  2차 운 드 수행시, 상  스마트 어 는 상  가 에 보 원   공 하는 것  특징

하는 스마트 스. 

  

 술  야

본  가 에 한 것 , 보다 상 하게는 에  보에 하여 치  능동  [0001]

어하는 스마트 스에 한 것 다.  

 경  술

가   사 실에  사 는 치들 ( , 가   사 )   사에  운 하는 [0002]

, , 그리고,  통해  공 는다. 러한 통상  공 체계는 앙 원

 주변 치  공 는 사  , 수 가 아닌 공  심  공 다. 또한, 러한 통상

 공 체계는 아날 그  계 , 사실상 고 가격에 하여 운 다.  

러한  해결하고, 에 지   고하  하여 스마트 그리드(Smart Grid, 지능  망)가[0003]

개 고 다. 스마트 그리드는  술과 보통신 술  합  통하여  차  시스

   리체  미한다. 앞  언   같 , 통상  공 체계는 공 가 통 하는 수직 ,

앙 집  트워크  에, 스마트 그리드는 공 에게  집 어 고, 수  공  간  상

 가능  해주는 수평 , , 산  트워크 다. 스마트 그리드에 는 든 , 

치  산  원  트워크  연결 어 수  공  간  상  가능하므 , 스마트 그리드  "에

지 "  도 한다. 

러한 스마트 그리드는 본  수 에 라   달라지는 변동  수 한다. 러한 변[0004]

동  하에 는 수 가 큰 시간 에  단 시간당  하게 가 , 수 가 상

  시간 에   낮게 다. 라 , 스마트 그리드 하에 는 본  변동 에 

하여 수  치들  하게 어  필 가 다. 

러한 , 상  스마트 그리드가  해 는, 스마트 그리드에 연결 는 든  수  [0005]

치들    만 하는 것에  어나  변동 과 같  보  얻  해 

공 원,  사  양 향 통신  할 수 어야 한다.  나아가, 상  수  치들  득

보에 하여   사 하  에 라  감 시키도  하게 어  수

어야 한다.
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 내

해결하 는 과

본  상술   해결하  해 안  것 , 본   보  식하여 러한[0006]

보에 하여 치들  하게 어할 수 는 어 치  공하는 것 다. 

과  해결 수단

상   달 하  하여, 본  계통 원에  공 는 에 한 1차 보  수신하는 1[0007]

스 ; 가 내 보 원  가 량  사 에 한 2차 보  수신하는 2 스 ; 그리고

상  1차 보   가  어하는 1차 운 드  상  2차 보   상  가

어하  상  1차 운 드보다 량   2차 운 드  비하 , 상  1차  2차 보들과 

 값과  비 결과에 하여 상  1차 운 드 또는 상  2차 운 드  택  수행하는 스마트

어  루어지는 스마트 스  공한다. 

상  스마트 어 는 상  1차 보가  값 상 고 상  2차 보가 상  값미만[0008]

경우, 상  스마트 어 는 상  2차 운 드에 라 상  가  어할 수 다. 또한, 상  1차  2

차 보가   값 상  경우, 상  스마트 어 는 상  1차 운 드에 라 상  가

어할 수 다. 

상  1차 보는 사에  공 는   1차  포함하 , 상  2차 보는 상[0009]

보 원  가 량  사 에 해 감 는 상  계통 원에  공 는  실 사 량에 하여 산

는 2차  포함할 수 다. 

상  1차 운 드는 상  스마트 어 에  상  가  능  한하거나 감 시킬 수 다. 또한, 상[0010]

 2차 운 드는 상  스마트 어 에  비 드  동 한 능  내도  상  공  어할 수 

다. 

상  1차 운 드 수행시, 상  스마트 어 는 큰  하는 어도 하나  사 닛  능  감[0011]

시킬 수 다. 또한, 상  1차 운 드 수행시, 상  스마트 어 는 어도 하나  사 닛  능수

행  단시킬 수 다. 

상  2차 운 드  수행에  비 량  상  1차 운 드  수행에  비 량보다 클 수 다.[0012]

상  2차 운 드에  동 는 비 닛  갯수, 비 량 /또는 동시간  상  1차 운 드에

동 는 비 닛  갯수, 비 량 /또는 동시간보다 클 수 다. 

상  2차 운 드 수행시, 상  스마트 어 는 상  가 에 보 원   공 할 수 다. 상  2차[0013]

운 드 수행시, 보 원   비량  하  사 닛  우  공  수

다. 

상  보 원  가 에 치  재생에 지  해  생산하는 가 치  량   [0014]

하도   치  루질 수 다. 

상  스마트 스는 상  가 에 별도  치  착 거나, 상  가  어 치  통합  수 [0015]

다. 보다 상 하게는, 상  스마트 스는 상  가 내에 치 는 스마트 칩  루질 수 ,

다  한편, 상  스마트 스는  플러그에 연결 는 스마트 어  루어질 수 다. 

 과

상술  본 에  스마트 스는 1차  2차 들  값들과 순차  비 함[0016]

계통 원   비싼 도  보다 어 평가한다. 러한 평가에 라 계통 원   상당

 비싼 경우에는 사 량  하게 감 시키  해 1차 운 드가 수행 , 계통 원   

 값보다는 나 상  크게 비싸지 않  경우에는, 통상  능  지하 도 보 원  사

에 해 계통 원  사  감 시키  해 2차 운 드가 수행 다. 라 , 계통 원   도

에 라 해당가 는  어 , 사    크게 감  수 다.
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도  간단한 

도 1  스마트 그리드  체  나타내는 개략도;[0017]

도 2는 스마트 그리드내에 포함  가 에  리 트워크  나타내는 개략도;

도 3  스마트 그리드에 포함  가 에  리 트워크  나타내는 블 도; 

도 4는 에 지 리 치(EMS)    나타내는 도 ;

도 5는 가 에 통합  스마트 스   나타내는 블 도

도 6  가 에 별도  공  스마트 스  스마트 어  나타내는 블 도; 그리고

도 7  본 에  가  어  나타내는 순 도 다. 

 실시하  한 체  내

하, 첨  도  참 하여 본 에  공    어 에 한 람직한 실시  체[0018]

 한다.

도 1  스마트 그리드  체  나타내는 개략도 다. 스마트 그리드는 , 원  또는 수[0019]

 통하여  생시키는 통상  , 신재생에 지  태양  또는 등  한 태양  

 등  포함한다.

상  통상  는  통하여 (power management center)   보내고, 는 변[0020]

  보내 , 후  가 나 사 실 같  수 처  다. 신재생 에 지에 하여 생산  

도 변  보내  각 수 처  다. 러한  에 어 , 변 에    

치  거쳐  사 실 나 각 가  다.

가  트워크(HAN, Home Area Network)  사 하는 가 에 도 재생에 지  태양 나 PHEV(하 브리[0021]

드 동차, Plug in Hybrid Electric Vehicle)에 착  연료 지  통하여  체  생산  공

할 수 고, 남는 는  수 다. 사 실 나 가 에는 계측 치( 하, 스마트 미 )가 마 어  사

는    실시간  악할 수 고, 라  비 는 재 상 에 라 량 나 

 는 안  강 할 수 다. 상  , , 치  수 처는 양 향 통신   에

수 처는   공  뿐만 아니라, 수 처  상  치, ,  통지할 수 

다. 라 , 수 처  상 에 맞게 생산  가 수행할 수 다. 

한편, 상  스마트 그리드는 수 처  실시간 리   실시간 측  담당하는 에 지 리 치[0022]

(EMS,  Energy  Management System)   량  실시간  계측하는 계측 치(AMI,Advanced Metering

infrastructure)  포함하 , 들  스마트그리드에   역할  담당한다. 스마트 그리드 하에  계

측 치는 픈 아키 쳐  근거  하여 비  통합하 는 술  비 에게는   사

하도  하고, 공 에게는 시스 상   탐지하여 시스   운 할 수 는 능  

공한다. 픈아키 쳐란  통신망과는 달리 스마트 그리드 시스 에  어느 업체에  었는지

상 없  든 치( , 가  가 , 사 실  사 등)가  연결  수 도  하는  

미한다. 라 , 상  스마트 그리드에  사 는 계측 치는 "가격  치(Prices to Devices)"  같  

비  친   개  가능  한다. 다 에 는 스마트 그리드   가  가  하여

보다 상 하게 , 러한  사 실  사   스마트 그리드내  든 다  치에도 동

하게  수 다.  

보다  상 하게는,  보(information  related  to  electirc  power  하,  보(electric  power[0023]

information)) 특 , 앞    같  체  수 에 라 변동 는 가격 보가 가  에 

치  스마트 그리드  들  각 가 에 치  에 지 리 치(EMS: Energy Management System 또는

Energy Management Server)  스마트 미  공 다. 또한, 각 가 내  에 지 리 치(EMS)  스마트 미

는 가 내에 치  가  통신  하  들  사 과  보들  공  수 , 

러한 보   스마트 그리드  들,  들어 사에 다시 공할 수 다.  러한 보

 계  고 할 , 상  보는 사에 해 운 는 가   , 등  가

에 공 는 량  변 가능한 등( 보)과, 가 내  가 들과 하여 계측 는
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사  량  사  량에  실  청  등(내 보)  포함하는 것   수

다.  나아가, 상  공 량  등  가 에 치 는 스마트 그리드  들  

공 므  " 보"   수 , 사 량  청  등  가 내 에 치 는 스마

트 그리드  들  공 므  "내 보"  가   수 다. 라 , 스마트 그

리드 하에  가 내에  처리 는 보는 체  공 량   보  사 량

 청   내 보  포함하는 것   수 다.  나아가, 상  에 지 리 치  스

마트 미 는 가 내  가 들  동  보,  들어 동시간, 동 건등  검 하여,  내

보  스마트 그리드   들에 공할 수 다. , 상  보(내  보)는 각 가

들  동  보들도 포함할 수 다. 러한 보  하여, 상  스마트미 는 본  상

  내  보  수신하거나 계측하 , 상  에 지 리 치는 수신  계측  보  사 에게

공하 , 상  보에 하여 가 들  어할 수 다. 상술  는 다 에 는 본 

에 계  다. 

러한 하에 , 사 는 에 지 리 치(EMS) 또는 상  스마트 미  통해 체  보  식하[0024]

고,   비  약하도    가 들  수동  어할 수 다. 보다 상 하게는, 사

는 상  식  보에 하여 가 들에게 직  동지시  주거나, 에 지 리 치  통해 가

들에게 동지시  간   수 다. 또한, 상  에 지 리 치는 수신한 보에 하여 에

지   비  약할 수 도    어 에 라 가 들  동  어할 수도 다.

, 상  에 지 리 치  스마트 미 는 수신  보에 하여 가 내  가 들  통합  

리하는 앙 어 치( , )  하게 다. 

또한, 상  각 가 는 본  에  주어진 지시  각 가  동 보  수신하 , 러[0025]

한 지시  보에 하여 각 가  운  어하는 어 치  갖는다. 가 에 에 지 리 치  스

마트 미 가 공 는 경우, 러한 가  어 치는 사 에 해 직  주어지는 지시에 가  에

지 리 치에  주어지는  지시  ,  러한  주어진  지시들에  라  해당  가  어한다.  

나아가, 상  가 는 체  에 지 리 치  스마트 미  능  가  갖도   수 

다. 보다 상 하게는,  같  가 는 그 신  앞    같  에 치  어 치  본

 능 에도 내 보  계측, 보  수신, 사 에 한 계측  수신  보  공,

계측  수신  보에 한 가  어등  직  수행하게 다. , 에 지 리 치  스마트 미

는 각각  가 에 직  공 거나 통합  수 ,  나아가, 해당 가 내에  상  가

어 치  리  통합  수 다. 러한 경우, 직  공 거나 통합  에 지 리 치  스마트 미

는 가  "스마트 스(smart device)"   수 , 상  스마트 스는 보

식하여 러한 보에 하여 신  치  가  하게 어할 수 는 어 치가 다. 러한

스마트 스  해, 각각  가 는 보에 한 어  해 가  에 재하는 스마트 그

리드  들과 직  상 (interact)  가능하  에 하여 체   어  수행

할 수 는 독립  치(stand-alone device)가 다. 보다 상 하게는, 각각  가 들  본  어

치에 가 , 앞   든 리  어 능  비한 별도  스마트 스  갖게  수 

다. 또한, 상  가  어 치 체가 본  어 능 에 앞   든 리  보

에 한 어 능  갖는 스마트 스가  수 다.  나아가, 리  보에 한 어 

 어가 가능한 독립  어 치 뿐만 아니라  같  어 치  포함하는 가  체도 큰 

주내에 는 스마트 스   수 다.  

앞    같 , 스마트 그리드에  공  수 간  보에 한 실시간 통신  가능하  [0026]

에, 공 건 , 변동 는 에 하여 수  사  시킬 수 는 "실시간  

(demand response)"  실  시킬 수 다. 또한, 사  능동 고 하게  수 므 , 스마

트 그리드는 사가 공 과 하여 수  피크 수 (peak demand)  맞 는  는  비

  수 다. 

도 2는 스마트 그리드내에 포함  가 에  리 트워크  나타내는 개략도 , 도 3  스마트 그리드[0027]

에 포함  가 에  리 트워크  나타내는 블 도 다. 

상  리 트워크(10)는 스마트 미 (10)  포함할 수 다. 상  스마트 미 (10)는 각 가 에 공 는[0028]

량  과 같  보  가  에 치하는 스마트 그리드  다  들  

수 고, 가  내에  사  량  에  청   실시간  측 할 수 다. 여  
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 시간당   공 , 사 량  격하게 가 는 시간 간에 는 시간당 

비싸지 , 사 량  상   시간 간(심야시간 간)에 는 시간당  싸진다. 

또한, 리 트워크(10)는 상  스마트미 (20)  연결 어 보  수신하 , 하나 상  가[0029]

통신하  들  동  어할 수 는 에 지 리 치(30)  가질 수 다. 상  에 지 리 치(EMS)(30)

는 재  사 량, 등과 같  보   경( 도,습도)과 같  다양한 보  시하는

스플 (31)  가질 수 , 사 가 지시  할 수 게 하는 (32)등  갖는 단말 치가 

수  다.  상  에 지 리 치(EMS)(30)는  다시  가  내  트워크망  통하여 공 (100),  냉 고

(200), 탁   건 (300), TV(400)  리 (500)  같  가  연결 , 들과 양 향 통신

할 수 다. 집안 내 에  통신   또는 PLC  같  통신 식  통해 루어질 수 다. 각 가

도 다  통신  가능하도  연결  수 다. 러한 에 지 리 치(30)  스마트 미 (20)는 도 에 나타난

것과 같  리  치들  재할 수 지만, 한편  앞   든 해당 능들  수행하는 단 치

 통합  수 다. 

도 4는 에 지 리 치(EMS)    나타내는 도 , 도시   같 , 상  에 지 리 치(30)는 스[0030]

플 (31)  비한 단말  태  가지고 다.  

상  스플 (31)는 재 사 량, 누  스 리에 하여 상 는 상   산  탄  생량[0031]

과 같  사 보, 재 시간 간   , 다  시간 간  ,  변하는 시간

포함하는 실시간 보, 그리고 날씨 보  시할 수 다. 또한, 상  스플 (31)는 각 가  시

간 별 량  그 변  나타내는 그래프  포함하 , 별 공  여 에 한 사항도 ON/OFF 상

태  시  수 다.  

러한 스플 (31)  측에는 사 가 필 에 라  동  등  할 수 는 (32)가[0032]

마 다. 러한  (32)  하여 사 는 가 사 하고 하는 량 또는  한계  

할 수 고, 러한 에 라 에 지 리 치(EMS)(30)는 각 가  동  어할 수 게 다.

참고  다 에 는 에 지 리 치(30)  (configuration)  보다 상 하게 다. [0033]

도 3  참 하 , 상  에 지 리 치(30)는 시 (31), (32), 통신 (33)  어 (34)  포함한다. [0034]

상  시 (31)는 앞  도 4에  도시  스플 (31)에 해당하 , 보  포함하여 다양한 보  시[0035]

한다.  들어, 상  시 (31)는 상  보  UI(User Interface) 또는 GUI(Graphic User Interface)  

하여 시할 수 다. 또한, 상  시 (31)는 액  스플 (liquid crystal display, LCD), 막 트랜

지스  액  스플 (thin  film  transistor-liquid  crystal  display,  TFT  LCD),    다 드

(organic  light-emitting  diode,  OLED),  플 시블 스플 (flexible  display), 또는 3차원 스플 (3D

display)  루어질 수 다. 상  시 (31)는 치 스크린 도 루어질 수 , 러한 경우 상  

시 (31)  (32)  역할도 수행할 수 다. 또한, 상  시 (31)  사 에게 여러가지 트  알

주  해 향신  할 수 는 듈  가  가질 수 다. 

상  (32)는 사 가 여러가지 어  한 지시  할 수 게 한다. 상  (32)는 키 드[0036]

(key pad), 향키, 돔 스 치 (dome switch), 치 드( 압/ ), 그 , 그 스 치 등  루어질

수 다.  

상  통신 (33)는 가 들  타 다  주변 치들과 통신하는 역할  한다. , 상  통신 (33)는 상[0037]

  내 보  다 보들  수신하는 수신 치  러한 수신  보에 한 어신   다  

보들  신하는 신 치  포함한다. 상  통신 (33)  원거리 통신 듈 나, 근거리 통신 듈 등  

 수 다. , 원거리 통신 듈  /    한 듈   수 다. 상   

술 는  WLAN(Wireless  LAN)(Wi-Fi),  Wibro(Wireless  broadband),  Wimax(World  Interoperability  for

Microwave Access), HSDPA(High Speed Downlink Packet Access) 등   수 다. 근거리 통신 듈(short

range  communication  module)  블루 스(Bluetooth),  RFID(Radio  Frequency  Identification),   통신

(IrDA, infrared Data Association), UWB(Ultra Wideband), ZigBee   수 다. 

상  어 (34)는 본  상  시 , , 통신 (31-33)  동  어한다. 또한, 상  어 (3[0038]

4)는 상  (32)에 하여 사 가 한 지시에 하여 가 들  어할 수 다. 한편 , 상

 어 (34)는 보  다  여러가지 보에 하여  어 에 라 상  가 들  
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어할 수도 다. 

 같  에 지 리 치(30)   동 하게 상  스마트 스(40)  스마트 미 (20)에  수[0039]

다. 

또한, 앞    같 , 각 가 (100-500)는 스마트 미   에 지 리 치  든 리  [0040]

어 능  갖는 스마트 스(40)  가질 수 다. 상  스마트 스(40)는 상  스마트 미 (20)  에

지 리 치(30)  함께 가 에 공  수 다. 또한, 스마트미 /에 지 리 치(20,30)  스마트 스

(40)는  독립  동 한 능들  수행할 수 므 , 상  스마트 스(40)  상  스마트 미

(20)  에 지 리 치(30)없  단독  가 에 공  수 , 스마트 스(40)없  상  스마트 미

(20)  에 지 리 치(30)만  가 에 공  수 다. 상  스마트미 (20)  에 지 리 치(30)  함께

가 내에 재하는 경우, 각 가 들  보에 한 어에 어  상  스마트 스(40) 또는 에

지 리 치(30)에 해 택  어  수 다. 상  스마트 스(40)만  가 내에 공 는 경우에

는 상  스마트 스(40)가 단독  상  스마트미   에 지 리 치  든 능  수행하게 다. 

 상  스마트 스(40)는 각 가  체에 통합 (integrated) 통합 치(41)가  수 다. 러한[0041]

통합 치(41)는 별도  각 가  에 게 착 거나  내 에 치  수 다. 다  한편, 상

통합 치(41)는 각 가  어 치  통합  수도 다. , 상  통합 치(41)는 각 가  어 치

 별도  공 는 치가  수 , 다  한편 각 가  어 치 체가 상  통합 치(41), ,

스마트 스가  수 다. 

도 5는 스마트 스(40)   에 한 것 , 도시   같 , 냉 고(200)  어 치  통합  태[0042]

 통합 치(41)  보여 다. 도시  통합 치(41)   가   어 치 는 별도  공 는 통

합 치에도  수 다. 

 상  스마트 스(40)는 스마트 어 (41a)  갖는다. 상  어 (41a)는 본  가 들[0043]

든 치들  동  어한다. 보다 상 하게는, 상  스마트 어 (41a)는 에  해당 가 에 주어진

지시   동 보  수신하 , 러한 지시  보에 하여 해당 가  동  어한다. 또

한, 앞    같 , 상  스마트 어 (41a)는 상술  본  어 동에 가  과 

어  리  수행하도  다. 라 ,  같  스마트 어 (41a),  통합  스마트 스(40)는

앞   스마트 미 (20)  에 지 리 치(30)  든 능  하나  치만  할 수 다. , 상

 어 (41a)는 사    에  청   계측, 공  량   사

 수신, 사 에 한 수신  계측  보  공  수행할 수 다. 또한, 상  어 (41a)는 수신  계

측  보에 하여 가  동   어 에 라 직  어할 수 다. 

 같  스마트 어 (41a)는 실    가  어 능   어/ 리 능[0044]

 다  갖는 하나  마 크  프 ,  스마트 칩(smart chip)  루어질 수 다.  나아가, 상

스마트 어 (41a) 뿐만 아니라 에 연결  다  들 (40b-40g)  도 함께 상  스마트 칩  통

합  수 다. 라 , 러한 스마트 스(40), 보다 하게는  스마트 어 (41a)에 해 상  스

마트미 (20)  에 지 리 치(30)없 도 리 트워크(10)는 운  수 다. 

상  스마트 스(40)는 또한 원 (41b)  가지 , 상  원 (41b)는 해당 가 에  공 하는[0045]

역할  수행한다. (41c)는 사 가 해당 가 에 직  동지시   수 도  허 하 , 가

 컨트  에 해당한다. 통신 (41d)는 다양한 보  지시   해 가  스마트 그리드내  다

 들  연결시킨다. , 상  통신 (41d)는 상    내 보  다  다양한 보들  수

신하는 수신 치  러한 수신  보에 한 어신   다  보들  신하는 신 치  포함한다. 또

한 상  통신 (41d)는 상  에 지 리 치(30)  통신 (33)  동 한 여러가지 식  스마트 그리드내

다  들과 통신할 수 다. (41e)는 해당 가  동상태  도, 습도  같  동과 

 건들  감지하   상  스마트 어 (41a)에 달한다. 시 (41f)는  스플  

 루어지 , 해당 가  동과  보 뿐만 아니라 다양한 보  시할 수 다. 보

측 (41g)는 해당 가 에  사  량  사  량에  청   실시간  측 하여 

 상  스마트 어 (41a)에 공한다. 동 (41h)는 해당 가  동  실  수행하는 치들

동시킨다. , 상  동 (41h)는  드라 , 상  스마트 어 (41a)  지시에 라 에 연결

는 압 , , , 과 같  가  들  동시킨다. 상  들  , 통신 ,

시 (41c,41d, 41f)는 상술  에 지 리 치(30)  , 통신 , 시 (32,33,31)  하여  
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들과 동 한  가질 수 다. 

한편, 상  스마트 스(40)  도 2  3에 도시   같 , 상  각 가  플러그(P)에 끼워지는[0046]

스마트어 (42)가  수도 다. 상  스마트 어 (42)는 가 내  아웃 (70)에 끼워지 ,  통신

하여  공 량  과 같  보  수신하고 가  사 량  에

 청   계측할 수 다. 또한, 체  스플  가  러한 보  사 에게 공

할 수도 , 보에 하여 가  동  어할 수도 다. 러한 스마트어 (42)  도 6

참 하여 보다 상 하게 하  다 과 같다. 

상  스마트 어 (42)는 스마트 어 (42a)  에 연결  다양한 들(42b-42k)  갖는다. 들  스[0047]

마트 어 (42a), (42c), 통신 (42d), (42e), 시 (42f), 측 (42g), 동 (42h)는 앞  

 도 2  통합 치(41)  스마트 어 (41a), (41c), 통신 (41d), (41e), 시 (41f), 측

(41g), 동 (41h)  동 하므 , 가   아래에  생략 다. 상  통합 치(41) 는 다 게 상  스

마트 어 (42)는 아웃 (70)과  결합 는  1 결합 (42j)  가  플러그(P)  

결합 는  2 결합 (42k)  갖는다. 또한, 스 치(42i)는 러한  1   2 결합 (42j,42k)  

연결하 , 스 치 동 (42b)는 상  스 치(42i)  어하여, 상   1   2 결합 (42j,42k)  연결 또는

리시킴  해당 가 에  공  또는 차단할 수 다.  나아가, 상  스 치 동 (42b)는 상

스 치(42i)  하여 해당 가 에 공 는 량  할 수도 다. 

상  가  공 원   비( ,  원 ,  수 )  비하거나   신재생에 지(태양 ,[0048]

, 지열)등  한 비등  비한 사(50)가  수 다. 러한 측 에  상  사(50)

는 "계통 원"   수 다. 에도, 각 가 에 마 는 보 원(60)도 가  공 원  

수 다. 상  보 원(60)는 태양    시 과 같  가 시 (61) 나, 또한 가 나 차량에

비치 는 연료 지(62)도  수 다. 또한, 상  보 원(60)  상  가 시 (61)에  생산   

할 수 는 지(63)도 포함할 수 다. 

통상  상  보 원(60)  상  스마트 미 (20)  상  에 지 리 치(40)에 생산  량  [0049]

량과 같  보  공한다. 그러나, 상  스마트 스(40)가 가 내에 재하는 경우, 상  스마

트 스(40)에 직  상술  보  공할 수 다. 앞    같 , 공 원  크게 계통

원(50)  보 원(60)  므 , 에 지 리 치(30) 또는 스마트 스(40)  통신 (33,41d,42d)

에  수신 는 보도 계통 원(50)  보  보 원(60)  보  마찬가지   수 다.

라 , 상  계통  보 원(50,60)  보들   단  통신 (33,41d,42d)에  수신  수 나,

한편  상  통신 (33,41d,42d)는 상  계통 원(50)  보  수신하는  1 통신  러한  2 통

신 는 별도  공 , 상  보 원(60)  보  수신하는  2 통신  가질 수도 다. 

도 7  본 에  가  어  나타내는 순 도 ,  참 하여 어  상 하게 [0050]

하  다 과 같다. 

다   없는 경우, 상  아래  어  가  , 또한 독립  치  공 거나 가[0051]

 어 에 통합 는 스마트 스(40)에 해 체  어 다. 그러나, 러한 본  어

 스마트미 (20)/에 지 리 치(30) 뿐만 아니라 동 한 능  수행할수 는 가  다  어 치

에 해 어  수  해가능하다. 또한, 앞   스마트 스   에 가 ,

상  어 에 는   능  다  어   단계들과 함께 다.  

, 상  스마트 스(40)는 1차 보  식한다(S1). 여 , 상  1차 보는 앞   [0052]

 같 , 가  에 치 는 스마트 그리드  ,  들어 사(50)  계통 원  수

신 는 공 량   포함할 수 다. 또한, 상  1차 보는 가 내  들,  가

들  스마트 스(40)에  능동  수신 거나 계측 는 실  사 량  러한 사 량

에 한 청   포함한다. 러한 1차 보들  사  억 하  해 는 상  계통 원

 ,  2차  가  한 라 가 , 에 라 다 에 는 가  어는

상  보  1차   수행  다.  

보다 상 하게는, 상  식단계(S1)에  , 상  스마트 스(40), 하게는 통신 (41d,42d)   1[0053]

통신 가 사(50)(  계통 원)  상  1차 보  수신한다. 상  수신단계에 , 상  스마트 

스(40)는 1차   다  여러 보들  포함하는 보  수신한다. 실  상  1차 

공개특허 10-2012-0016740

- 9 -



  단 시간당  , 러한 단 시간당  앞    같 , 체  

수   생산량에 라 변동 다.  상  단 시간당  1시간당   수 

나, 상   단 시간  가 또는 감  수도 다. 

러한 단 시간당 1차  포함하는 1차 보는 상  스마트 스(40)에  실시간  수신[0054]

수 다. 한편 , 상  스마트 스(40)는  간(time period)동안  1차 보  포함하는 

블  수신할 수도 다. , 상  블  간동안   다  단 시간당 1차 들  포함한다.

공 ,  들어 사는  수   생산  측하여  다  단 시간당 1차 들

포함하는 블,  스  미리 하고  수 에게 공할 수 다. 러한 블   하

루동안 단 시간당 들  포함하나,  거나  짧  시간 간동안  단 시간당 1차 들  포

함할 수 다. 

상  수신단계 후, 스마트 스(40)는 상  수신  보  필 한 보  한다. 보다 상 하[0055]

게는, 상  스마트 스(40)는 수신  1차 보  1차 보  하 , 에 라 1차 

  식하게 다. 수신  1차 보내에 포함  다  보들도 마찬가지 식  상

스마트 스(40)에 해 식  수 다. 

상  식단계(S1)  료후,  상  스마트 스(40)는 재 1차  값 상 지 단한다[0056]

(S2). 상  단단계(S2)에  상  스마트 스(40)는 식  재  단 시간당 1차   

 값 상 지 단한다. 상  값   들어 과거 시간 간 (1주 또는 1달)동안  든

들( , 든 단 시간당 들)  평균값   수 다. 다  한편 , 상  값  과거 시간동

안  해당  단 시간당  들  평균값   수도  다.  라 ,  재  1차   상

값 상 , 재  계통 원(50)  ( , 1차 )  상  비싸다는 것  미하 , 

재 1차  상  값미만 , 재  계통 원(50)  ( , 1차 )  상  싸

다는 것  미할 수 다. 

만 , 상  단단계(S2)에  재 1차   값미만 , 앞    같 , 상  스마트[0057]

스(40)는 재  상  비싸지 않 , 에 라 특별하게 사  감 시킬 필 가

없다고 단한다. 라 , 상  스마트 스(40)는 재 수행  가  동  계  지한다

(S4).  ,  상  스마트  스(40)는  해당  가 가  어 한  어없  통상  동  하도

허 한다. 또한, 재  상  싸다고 간주  수 므 ,   시간 간동안 사

하  해 상  스마트 스(40)는 상  보 원(60)  치(63)에  할 수 다(S4). 

같  가  동  지 는 동안, 앞   식단계(S1)  단단계(S2)는 계  복 다. 

한편, 만  상  단단계(S2)에  재  값 상 , 상  스마트 스(40)는 재 [0058]

 상  비싸다고 단한다. 라 , 상  스마트 스(40)는 해당 가 에 상  보 원

(60)에  생한  공 하는지 여  가  단하게 다.  

 상   시간 간동안  낮  해 는 본  사  억 거나 감[0059]

어야 한다. 러한 사  억 나 감 는 해당 가  능   감 시키거나  동

한함  달  수 다. 그러나, 해당 가  통상  능  동과 동 한 능  동  계

 지하 ,  비  드하에  동  능  지하 ,  어  통해 사  억 하

는 것  가  람직하다. 러한 , 상  단단계(S2)에  1차  값 상  경우에는,

  시간 간동안 계통 원(50)  에 가  보 원(60)   공 하는 것  고 하

는 것  실  다. 

한편, 상  보 원(60)에 어 , 가 시 (61)  재생에 지  하므  량  하지 않다. 또[0060]

한, 상  치(63)나 연료 지(62)가 할 수 는 량  다. , 상  보 원(60)  한 

공  변동가능하  한 다. 러한 , 러한 보 원(60)   공 함에 어  우

상  스마트  스(40)는  상  보 원(60)에  한   는지   단한다(S3).  보다

상 하게는, 상  스마트 스(40)는 앞  단단계(S2)에  값 상  것  단  재  

 는 시간 간동안, 상  보 원(60)에 거나 생산 는  동에 는 량  

어도  체할 수 는지 여  단한다. 상  단단계(S3)에 , 상  보 원(60)  한 공

능  갖는 것  단 , 보 원(60)   사 하  하여, 상  스마트 스(40)는 2차 

보  식하게 다(S5).
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여 , 상  2차 보는 가  내 에 치 는 스마트 그리드  ,  보 원(60)  수[0061]

신 는 생산  량   량  포함할 수 다. 또한, 상  2차 보는 상  1차  

값 상  시간 간동안 해당 가 에  는 량과 상  보 원(60)  공  수 는

량  고 하여 산 는 2차  가  포함할 수 다. 러한 2차  보 원(60)

 가  량에 하고 므 , 실  해당 가  통상  능  지하도  보 원(60)

공 할지 여  단하는  한   수 , 러한 2차  산 과  다 에  보다 상

하게 다.   

상  식단계(S5)에  , 상  스마트 스(40), 하게는 통신 (41d,42d)   2 통신 가 상  보[0062]

원(60)  재 생산 고 는 량   량  수신한다. 상  수신단계 후, 스마트 

스(40)는 상  수신  보에 하여 2차 보  산 한다. 

미 앞    같 , 상  계통 원,  사(50)에  공 는  료 ,  가격  계[0063]

 변동  수 다. , 보 원(60)  도 2  도 3에 도시   같 , 태양    시 과 같

가 시 (61) 나, 또한 가 나 차량에 비치 는 연료 지(62)도  수 다. 또한, 상  보 원(60)

상  가 시 (61)에  생산   할 수 는 지,  치(63)도 포함할 수 다. 라 ,

러한 보 원(60)   실질  료 다. 앞    같 ,   시간 간, ,

상  1차   값 상  시간 간동안 해당 가  동에 는 량  사 에 결

 수 므 , 러한 보 원(60)   사 함  료   사 량  실  감 다. 

라 ,    시간 간동안 상  보 원(60)  사  해 감  계통 원(50)  

 실  사 량  에 과 는 체  산 다. 러한 체  앞   1차 에 

것과 동 한 단 시간  사 하여 단 시간당  산  수 , 러한 산  단 시간당  2

차  다. , 상  2차  해당 가   량  공 함에 어  상  계통 원

(50)에  실  공 한 량에 하여 산  수 다. 러한 2차  보 원(60)   사

 고 한 것 므 , 본  1차 보다 낮게 산 다. 

보다 상 하게는, 상  보 원(60)   공 량에 라 계통 원(50)에  공 는  실  사 량[0064]

변 므 , 상  2차  상  보 원(60)  공 량에  다. 만  상  보 원

(60)  량  한 경우, 상  1차  값 상  시간 간동안  해당 가 에 

는 량  계통 원(50)   사 없   보 원(60)에 해 공  수도 다. 그러나, 앞  언

  같 , 상  보 원(60)  한 공  변동가능하  한 므 , 상  보 원(60)에 

 량  재 생산 고 는 량  함께 고 하여, 상  1차  값 상  시간 간

동안 상  보 원(60)  해당 가 에 공 는 단 시간당 량  량  한 비

한 는 것  람직하다. 또한, 상  1차  값 상  시간 간동안 상  보 원(60)

연료 지(62)  치(63)에  량만  해당 가 에 공 는 것  욱 람직하다. 상

보 원(60)에  고 는 량과는 달리 상  보 원(60)에  량  공  개시하  

에 하게 검  수 므 , 상  1차  값 상  시간 간동안 상  보 원(60)에

 공 는 단 시간당 량  마찬가지  하게 결  수 다. 라 ,  량만  사 함

 가 에 안 고 하게 보 원(60)   공 할 수 , 한 2차  하

게 산  수 다. 

상  식단계(S5) 료후, 상  스마트 스(40)는 산  2차  값 상 지 단한다[0065]

(S6). 상  단단계(S6)에  상   값  앞  단단계(S2)에  사  것과 동 하다. 앞  

 같 , 상  2차  본  1차 보다 낮게 산 다. 그럼에도 하고, 만  재 2

차 도 1차 과 마찬가지  계 해  상  값 상 , 계통 원(50)   상당

비싸다는 것  미한다. 한편, 2차  1차 과는 다 게 상  값미만 , 계통 원(50)

 비  비싸 는 하지만 앞   2차  계  값보다 클 경우에 비해 는

상  싸다는 것  미한다. 라 , 상  1차 과 값사  비 (S2)에 어 상  2차

 상   값과 다시 비 함  계통 원(50)   비싼 도가 보다 어 평

가  수 다. 

만 , 상  단단계(S6)에  재 2차   값 상 , 앞    같 , 상  스마트[0066]

스(40)는 재 계통 원(50)   상당  비싸다고 단한다. , 보 원(50)  사  미

2차  1차 보다 낮게 산 었 에도 하고 러한 2차  여  상   
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값 상 라  는 계통 원(50)  (  1차 )과 상   값사 에 상당한 격차가 다고

단  수 다. 

앞    같 , 계통 사  억 나 감 는 보 원(60)  사 과 같   어  통해 평상시[0067]

 동 한 능  지하  어느 도 달  수는 다. 그러나, 러한 보 원(60)   미 

 같  안 하  한 므 , 보 원(60)   계통 원(50)   많   체하는 것

 안  가  동  해 는 람직하지 못하 , 실  가능할 수도 다. 라 , 보

원(60)  사  해 료  계통 원(60)  사 량  실질  크게 감 시키는 것  하

어 울 수 다. , 상  2차   값 상  경우에는, 계통 원(50)  (1차 

)  상당  비싼 상태 므 ,  실질  감 시키  해 는 계통 원(50)  사  크게 

필 가 다.  나아가,  같  하게 사  감 시키  해 는 능   감  또는 

동  한  보다 과 고 근본 다. 러한 , 상  2차  값 상  경우, 상

스마트 스(40)는 해당 가  동  능  감 시키거나 한하도   1차 운 드에 라

해당 가  어한다(S7). 

보다 상 하게는, 상  1차 운 드 수행시 상  스마트 스(40)는 계통 원(50)  사  하게[0068]

감 시키  해 큰  하는 어도 하나  사 닛  능  감 시킬 수 다. 공지   같

, 탁  경우   드럼  시키는 가 많   사 하 , 냉 고나 공  경우 압

가 많   사 한다. 라 , 상  1차 운 드에  상  스마트 스(40)는 상  , , 압

등  능  감 시킬 수 다. 또한, 상  1차 운 드에 , 상  스마트 스(40)는 사  큰

감  해  어도  하나  사 닛  지시킬  수  다.  라 ,  앞  언  큰   하는

치들, , ,  또는 압 가 지  수 다. 그러나 들 치들   해당 가  주  

동  수행하므 , 러한 치들  지시키는 것  해당 가  동 체  지시킬 수도 다. 라 ,

해당 가 주  동에 향  미치지 않는 치,  들어, 스플  치, 알람 치, 감지 치등

상  1차 운 드에  지 는 것  람직하다.  나아가, 상  1차 운 드에  상  스마트 스

(40)는 해당 가   동  한할 수도 다.  들어, 탁  경우, 많   사 하는 탁

수 가열, 탈수과 등    시간  피해 수행  수 다. 냉 고  경우, 공간   

도보다   도  냉각  수 , 빙과    시간  피해 수행  수 다. 공

 경우, 실내공간   도보다   도  냉각 거나,  도보다  낮

도  가열  수 다. 

한편, 상  단단계(S3)에  상  보 원(60)  한 공 능  갖지 못한다고 단 , 상  보[0069]

원(60)   해당 가 에 공 지 않 , 상  2차 에 한 후  어단계들(S5-S8)도

지 않는다. 그럼에도 하고, 앞  단단계(S2)에  미 1차   값 상  상태 ,

계통 원(50)   비싸다고 단  상태 므 ,  같    시간 간동안 사

감 시킬 수 는 다  어  수행  필 가 다. 러한 , 상  스마트 스(40)는 상  보

원(60)   한 경우에도 사  감 시킬 수 도  상  1차 운 드  수행한다. 러한

단단계(S3)는 한 보 원(60)  사 함  생  수 는 해당 가  안 안 동  미리

할 수 , 동시에 1차 운 드에 한 사  감  가능하게 한다. 

앞    같 , 상  1차 운 드는 해당 가  능  동  한하거나 감 시킴  [0070]

사  크게 감 시킬 수 다. , 상  1차 운 드는 해당 가  량 체  크게 감 시킨다.

라 , 상  1차 운 드는 가변 고 한  보 원(60)  사 없  계통 원(60)만  사 하여 수행

수 , 러한 경우에 상  계통 원(60)  사  원하는 도 지 크게  수 다.  같 , 계

통 원(50)만  사 하므 , 상  1차 운 드는 1차 보, 보다 상 하게는 1차 에만 향  

, 에 라 상  1차 보에 하여 해당 가  어한다고 간주  수 다.  같  1차 운

드에 해, 계통 원(50)   상당하게 비싼 시간 간동안에도 사  하게 감  

 크게 약 다. 한편, 앞   것과는 달리, 보다  큰 사  감  해 상  1차 운

드 수행 에도 보 원(60)   사  수도 다. 

다  한편, 만  상  단단계(S6)에  재 2차   값미만  경우에도, 미 앞  단단계[0071]

(S2)에  1차   상  값 상  상태 므  계통 원(50)   비싼  상태 다.

그러나, 는 앞   2차  계  값보다 클 경우에 비해 는 계통 원(50)  

 상  싸다는 것  단  수 다. , 사  크게 감 시키지 않아도 어느 도 원하는

공개특허 10-2012-0016740

- 12 -



수   감 시키는 것  가능하게 다. 러한 경우, 하게 사    감 시키

도  보 원(60)   해당 가 에 공  수 다. 또한, 보 원(60)  사  해 하게

사  감  상태 므 , 해당 가 는 통상  능,  비 드  동 한 능  수행할 수 

다. 라 , 상  2차  값미만  경우, 상  스마트 스(40)는   시간

간동안 본  계통 원(50)에  공 는 과 함께 보 원(60)   해당 가 에 공 하는 2

차운 드  수행한다(S8). 또한, 상  2차 운 드에  해당 가 는 람직하게는 비 드  능에

해당하는 통상  능  내도  동 다. 

보다 상 하게는, 상  2차 운 드 수행시 상  보 원(60)  공 량  미 앞  2차 보[0072]

식단계(S5)에    같 , 해당 가   량에 해 한 비  한 는 것  가

 안  동에 어  람직하다. 또한, 상  1차 운 드는 해당 가  능  동  감  또

는 한하는 것에 해, 상  2차 운 드는 통상  능  그  지시킨다. , 상  1차 운 드는 해

당 가   량 체  감 시키는  해, 상  2차 운 드에  해당 가   량

감 지 않는다.  나아가, 비  상  2차 운 드에  보 원(60)   계통 원(50)   체

하 는 하나 러한 체는 보 원(60)  안  해 한  루어진다. 라 , 상  2차 운

드는 비   어느 도 감 시키 는 하나 상  1차 운 드보다 량  다. 또한, 상  2차

운 드는 해당 가   량 체  변 시키지 않 므 , 상  2차 운 드에  비량

1차 운 드에  비량보다 크다. 같  , 상  2차 운 드에  동 는 비 닛  갯수,

비 량 /또는 동시간  상  1차 운 드에  동 는 비 닛  갯수, 비 량 /또는 

동시간보다 크다. 

앞    같 , 상  보 원(60)에 어 , 가 시 (61)  재생에 지  하므  한 [0073]

량  보 할 수 없 , 상  치(63)나 연료 지(62)가 할 수 는 량  다. 러한 

상  보 원(60)  한 공  한 , 많   하는 압 , ,  포함하여 해

당 가  든 들에 상  보 원(60)   공 하는 것  가  동  안 하게 할

수 다. 라 , 상  2차 운 드에  상  보 원(60)   사 치에 우  공 다.

상   사 치는 본  상   사 치는 는  보다  치 다. 보[0074]

다 상 하게는, 공 나 냉 고  경우, 압 가 가  많   하  안  동  필 가

므 , 냉 고  공   사 치는 는  압  보다  치가 

다. 탁  경우, 나 가 가  많   하므 , 탁   사 치는 는 

나 보다  치가 다.  들어, 통상  가 에 어 , 상   사 치는 스플

치, 알람 치, 감지 치, 각  들  프  포함할 수 다. 상  보 원(60)   앞  

 같  우  상   사 치에 공 고 후 압 , ,  같  고  사 치에도

공  수 다. 그러나, 만  해당 가  안  동시킬 필 가 는 경우, 상  2차 운 드에

상  보 원(60)   상  사 치에만 공 도   수 다. 

앞    같 , 상  2차 운 드에    시간 간동안 보 원(60)  계통 원(50)[0075]

 체하므 , 료  계통 원(50)  사  감  수 다. 보 원(60)  사  또한 

 사 치에 한 므 , 보 원  사 는 동안에도 해당 가 는 안  동할 수 다. 또한,

실질  통상  동에 는 량  계  해당 가 에 공 므  보 원  사 는 동안 동

한 능  계  지 다. 결과  어 한 능  하나 동  안  없   약 ,

에 지  가 다.  같  보 원(60)  사 하므 , 상  2차 운 드는 2차 보, 보다 상

하게는 2차 에 하여 수행 , 에 라 상  2차 보에 하여 해당 가  어한다

고 간주  수 다. 

앞    같 , 도 7에  어  계통 원에  1차   보 원  고 한 2차 [0076]

 산 한다. 또한, 러한 어  러한 1차  2차 들  값들과 순차  비 함

 계통 원   비싼 도가 보다 어 평가  수 다. 러한 평가에 라 계통 원  

 상당  비싼 경우에는 사 량  하게 감 시키  해 1차 운 드가 수행 다. 또한, 계통

원    값보다는 나 상  크게 비싸지 않  경우에는, 통상  능  지하

도 보 원  사 에 해 계통 원  사  감 시키  해 2차 운 드가 수행 다. 라 , 러한

 과  통해, 계통 원   도에 라 해당가 는  어 , 사   
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 크게 감  수 다. 

 

10: 리 트워크 20: 스마트미[0077]

30: 에 지 리 치 40: 스마트 스

50: 사 60: 보 원

도

도 1
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도 4
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도 5
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도 6
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